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(§4) Systeme de transport routler d'objets ou de person nes en milieu urbaln. 

(57) Le systeme pour le transport routien una flotte de vehi- 
cules (V) autonomes, chaque vehicule etant 6quipe de 
moyens de motorisation, de moyens de localisation MLOC, 
des moyens de communication (MCOM) associes auxdits 
moyens de localisation; un central de communication (CC) 
capable d'etablir une liaison avec les moyens de communi- 
cation de chaque vehicule, le central etant pourvu de 
moyens de commando (MC) propres, en reponse a une re- 
quite (REQ) emanant d'un usager, a choisir un vehicule 
parmt ceux de la flotte en fonction des informations obte- 
nues par lesdits moyens de communication de chaque ve- 
hicule et a delrvrer audit vehicule ainsi choisi un ordre de 
deplacement-aller (ODA) du lieu ou il se situe vers ie lieu 
predetermine ou un ordre de reservation dudit vehicule. 
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Systeme de transport routier d'obiets o n de personnes cm ^j ^-" 
uyfrain 

5 

La presente invention concerne le transport routier d'objets ou 
de personnes en milieu urbain. 

Actuellement, le transport routier d'objets ou de personnes en 
10 milieu urbain est accompagne d'effets negatifs bien connus. 

Par exemple, les limites de capacite prevue du reseau routier 
etant frequemment depassees, cette surcharge entraine un 
ralentissement du trafic et la congestion des cites, avec pour 
15 consequence 1 1 augmentation des durees de transport ainsi que du 
taux de pollution due a la consommation supplementaire en 
carburant . 

Par ailleurs, il est de plus en plus difficile aux automobilis- 
20 tes de trouver une place libre de stationnement en milieu 
urbain . 

Face a une demande tou jours croissante en besoin de transport, 
il conviendrait d'offrir aux usagers des moyens differents de 
25 ceux existants et qui n'engendrent pas les effets negatifs 
mentionnes ci-avant. 

La presente invention apporte une solution satisfaisante a ce 
p rob 1 erne . 

30 

Elle fournit un systeme de transport routier d'objets ou de 
personnes en milieu urbain qui reduit 1 ' encorabrement lie a 
1' utilisation des vehicules individuels et qui ameliore en 
qualite et en flexibilite le transport desdits objets ou 
35 personnes . 

Un systeme selon l f invention est de mise en place facile et peu 
coQteuse et est accessible a tout usager. 
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Selon l 1 invention, on prevoit en combinaison : 

- une f lotte de vehicules autonomes susceptibles de transporter 
des objets ou des personnes sur un reseau routier, chaque 

5 vehicule etant equipe : 

- de moyens de motorisation ; 

. de moyens de localisation propres a determiner en permanence 
des informations relatives a son emplacement dans une zone 

10 predeterminee ; 

. de moyens de communication associes auxdits moyens de 
localisation et propres a dfelivrer lesdites informations de 
localisation ainsi que des informations relatives a la disponi- 
bilite, a la charge du vehicule, aux objets ou au nombre de 

15 personnes susceptibles d'etre transportees par lui ; 

- un central de communication capable d'etablir une liaison avec 
les moyens de communication de chaque vehicule, le central etant 
pourvu de moyens de commande a distance propres, en reponse a 

20 une requete emanant d'un usager desirant transporter des objets 
ou des personnes a partir d'un lieu predetermine, a choisir un 
vehicule parmi ceux de la flotte en fonction des informations 
obtenues par lesdits moyens de communication de chaque vehicule, 
et a delivrer audit vehicule ainsi choisi un ordre de deplace- 

25 ment-aller du lieu ou il se situe vers le lieu predetermine. 

Ainsi, un tel systeme ou installation permet d'offrir aux 
usagers un moyen de transport a la demande et apporte une 
solution a 1 1 encombrement urbain lie a l 1 utilisation de 
30 vehicules individuels. 

Par ailleurs, un tel systeme engendre des contraintes de gestion 
de l 1 ensemble de la flotte de vehicules autonomes, notamment au 
niveau de l'acces auxdits vehicules, au niveau du deplacement 
35 dudit vehicule avant, pendant et apres la course. 

La presente invention apporte des solutions satisfaisantes & ces 
contraintes . 
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Ainsi, les requetes des usagers peuvent etre instantanees, 
anticipees ou par abonnement. 

Par ailleurs, au lieu d'envoyer un ordre de deplacement-aller en 
5 reponse a la requete d'un usager, les moyens de commande peuvent 
delivrer un ordre de reservation a 1" intention d'un vehicule 
choisi parmi ceux de la flotille, en fonction des informations 
ainsi regues desdits vehicules. 

10 L 1 usager est informe de 1 ' emplacement du vehicule ainsi reserve 
pour lequel il est le seul a pouvoir en disposer. 

Normalement, les vehicules sont en outre a la libre disposition 
des usagers a moins d'etre reserves lorsqu'ils sont a 1" arret 
15 dans des zones predetermines telles que des aires de stationne- 
ment ou parking. 

De plus, des que ledit vehicule a transports les biens ou les 
personnes a leurs destinations, il est prevu que les moyens de 
20 commande envoient un ordre de deplacement-retour du lieu de la 
destination vers une zone predeterminee , telle qu'une aire de 
stationnement, en fonction des informations de localisation 
regues . 

25 Ainsi, un tel systeme permet d'offrir aux usagers un moyen de 
transport a la demande cpii apporte une solution satisfaisante a 
1 1 encombrement urbain lie au stationnement des vehicules indivi- 
duels. 

30 Selon un premier mode de realisation de 1 ! invention, lesdits 
vehicules sont a conduite manuelle. 



35 



Dans ce cas, un personnel qualifie regoit l 1 ordre de deplace- 
ment-aller ou l 1 ordre de deplacement-retour emanant des moyens 
de commande et conduit le vehicule en reponse au dit ordre . 



4 
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Selon un autre aspect de 1' invention, chaque vehicule comprend 
des moyens d'accrochage pour accrocher ledit vehicule a un autre 
vehicule. 

Pour optimiser les trajets des vehicules avant leur course ou 
apres leur course, un personnel qualifie en r£ponse a l'ordre de 
deplacement-aller ou a l'ordre de deplacement-retour emanant des 
moyens de commande deplace les vehicules sous la forme d'un 
convoi constitue d'une multiplicite de vehicules accroches les 
uns aux autres. 

Ainsi, un tel dispositif permet d 1 assurer un service de 
transport a la demande' economique en optimisant les trajets des 
vehicules et en calculant les delais de reponse pour chaque 
requete. 

Pour la course proprement dite, les objets ou les personnes sont 
transportes soit en mode collectif , soit en mode prive. 

En pratique, en mode collectif, les vehicules sont pilotes par 
des chauffeurs prof ess ionnels. 

Avantageusement, un seul chauffeur conduit un vehicule qui 
remorque un convoi de longueur variable forme d'une multiplicite 
de vehicules accroches les uns aux autres. 

En pratique, les usagers montent dans le convoi lorque celui-ci 
est a 1'arr^t. 

En variante, les usagers attendent dans des vehicules a l f arret 
qui s'accrochent a un train ou convoi qui passe a proximite. 

Par ailleurs, les objets ou personnes quittent lesdits vehicules 
ou sont decharges soit a 1' arret du convoi, soit apres decro- 
chage du ou desdits vehicules du convoi et arret. 

En mode prive, le vehicule est conduit par le client ou usager. 
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Selon un second mode de realisation de 1' invention, lesdits 
vehicules sont a conduite automatique. 

D'autres caracteristiques et avantages de 1' invention apparal- 
5 tront a la lumiere de la description detaillee ci-apres et des 
dessins annexes dans lesquels : 

- la figure 1 est une vue schematigue de V implantation du 
dispositif pour le transport routier selon 1' invention ; 

10 

- la figure 2 est une vue schematigue des elements essentiels et 
constitutifs du dispositif selon 1' invention ; 

- la figure 3 est une vue laterale d ! un vehicule selon l'inven- 
15 tion ; 

- la figure 4 est une vue de face du vehicule selon 1' inven- 
tion ; et 

20 - les figures 5a et 5b sont des vues en coupe des moyens 
d'accrochage selon l f invention . 

Sur la figure 1, on a represents 1 ' implantation du systeme pour 
25 le transport routier selon 1' invention. 

Dans un carrefour en milieu urbain, une flotte de vehicules 
autonomes susceptibles de transporter des objets ou des 
personnes se deplace sur le reseau routier. Un vehicule VI se 

30 deplace vers une destination choisie. Un autre vehicule V2 est 
sur le point d'entrer dans une zone de stationnement PK1. Des 
vehicules V6, V7, V8 et V9 sont a 1' arret dans cette zone en 
attente d'un ordre de deplacement ou d'un usager. Un convoi 
constitu£ des vehicules V3, V4 et V5 accroches les uns aux 

35 autres est a 1' arret au niveau d'un feu tricolore. 



On se refere maintenant a la figure 2. 
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Selon une caracteristique importante de 1' invention, les 
vehicules tels que le vehicule VI comprennent des moyens de 
localisation ML0C1 qui determinent des informations IL0C1 
relatives a la localisation dudit vehicule VI dans une zone 
5 predetermine et des moyens de communication MC0M1 associes 
auxdits moyens de localisation ML0C1. 

Les moyens de communication MC0M1 delivrent les informations de 
localisation ILOC1 ainsi determinees et des informations IV1 
10 relatives a la disponibilite, la charge, les objets ou les 
personnes a transporter.. 

Plus precisement, les moyens de communication MC0M1 comprennent 
une interface ITCOM ayant une entree recevant les informations 
15 I VI liees au vehicule VI et tone autre entree recevant les 
informations de localisation ILOC1 provenant des moyens de 
localisation MLOC1. 

Un module de visualisation VISU est relie a 1' interface ITCOM 
20 pour afficher les informations IV1 et IL0C1. 

En pratique, les informations IV1 sont saisies k l'aide d ! un 
clavier, d'un lecteur de carte, ou autre interface homme/machi- 
ne, 

25 

Par exemple, les informations IV1 sont des informations relati- 
ves aux objets ou personnes a transporter, et a l'etat du 
vehicule VI (batteries, etat mecanique, etat de proprete, 
agressions du vehicule) . 

30 

Les moyens de communication comprennent un module d'emission/- 
reception ERCOM relie a 1' interface ITCOM pour emettre/recevoir 
les informations IL0C1 et IV1. 

35 Un module de traitement (non represents ) gere les differents 
elements des moyens de communication MCOM1. 
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Un central de communication CC etablit, de preference en 
permanence, une liaison LR avec les moyens de communication MCOM 
de chaque vehicule. 

5 Une interface de communication ICC permet au central ce 
communication CC d'emettre et de recevoir des informations. 

L' interface de communication ICC est relie a des moyens de com- 
mande MC propres en reponse a une requete REQ1 emanant d'un 

10 usager desirant transporter des biens ou des personnes a partir 
d'un lieu predetermine,, a choisir un vehicule parmi ceux de la 
flotte en fonction des informations ILOC, IV obtenues par 
lesdits moyens de communication MCOM de chaque vehicule et a 
delivrer audit vehicule ainsi choisi un ordre de deplacement-al- 

15 ler ODA du lieu ou il se situe vers le lieu predetermine pour 
transporter les biens ou les personnes vers une destination 
choisie. 

En pratique, le systeme de communication utilise ici par le 
20 central de communication et les vehicules est articule autour 
d'un systeme radiotelephonique tels que les systemes numeriques 
de communication avec les mobiles publics fonctionnant dans la 
bande de 900 MHz appeles encore "Global System for Mobile 
communication" ou GSM. 

25 

Dans ce cas, les moyens de communication MCOM des vehicules 
jouent le role de combines ou postes autonomes pour envoyer des 
informations ILOC et IV tandis que des bornes fixes sont 
implantees (par exemple, Bl, figure 1) dans le milieu urbain 
30 pour acheminer les informations au central de communication via 
le reseau telephonique commute et reciproquement pour les 
informations d 1 ordre de deplacement ODA et ODR. 

Par ailleurs, les moyens de commande MC sont relies directement 
35 au reseau telephonique commute (non represents), ce qui permet 
aux usagers de reclamer un vehicule en appelant le central de 
communication par le reseau telephonique commute. 
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Avantageusement, en reponse a la requite emanant de l 1 usager, 
les moyens de commande MC delivrent un ordre de deplacement-al- 
ler ODA sensiblement instantanement ou ult^rieurement a ladite 
requite REQ selon son urgence ou encore un ordre de reservation. 

5 

L'homme de l'art comprendra que c'est le central de communica- 
tion CC qui va gerer en fonction des requetes de 1' usager les 
deplacements des vehicules. 

10 Tres avantageusement, les vehicules sont en outre a la libre 
disposition des usagers^lorsqu' ils sont a 1' arret dans des zones 
predetermines telles que des aires de stationnement ou parking 
(par exemple PK1 figure 1). 

15 Les usagers peuvent aussi reserver, par telephone par exemple, 
un vehicule se trouvant sur une aire de stationnement. 

Ainsi, en reponse a une requete en reservation emanant d'un 
usager desirant reserver un vehicule a un point predetermine, 
20 les moyens de commande MC choisissent un vehicule parmi ceux de 
la flotte en fonction des informations obtenues par lesdits 
moyens de communication de chaque vehicule et delivrent audit 
vehicule ainsi choisi un ordre de reservation. 

25 En reponse a l 1 ordre de reservation, le vehicule est automati- 
quement place en etat reserve. 

A cet effet, chaque vehicule est equipe de voyants ou d'affi- 
cheurs visibles de l'exterieur et propres a indiquer l'etat de 
30 disponibilite dudit vehicule : disponible a tout usager, reserve 
ou indisponible (en charge ou hors service) . 

En pratique, les vehicules sont ranges dans les aires de 
stationnement sous forme de files. 

35 

Avantageusement, les files sont organisees pour que les 
vehicules indisponibles ne bloquent pas les vehicules disponi- 
bles. 
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Par exemple, les vehicules disponibles sont ranges dans une 
file, tandis que les vehicules indisponibles sont ranges dans 
une autre file parallele a la premiere (rangement appele en file 
double). 

5 

Ou encore, les vehicules disponibles et indisponibles sont 
melanges dans une file & boucle en circuit ouvert (rangement 
appele en file recirculante) . 

10 Par ailleurs, un vehicule dans une file ne peut passer a un etat 
reserve que lorsque le,.nombre de vehicules disponibles dans la 
file est egal au nombre de reservations, 

De plus, des que ledit vehicule a transports les biens ou les 
15 personnes a leurs destinations, il est prevu que les moyens de 
commande MC envoient un ordre de deplacement-retour ODR du lieu 
de la destination vers une zone predetermine, telle qu'une aire 
de stationnement, en fonction des informations de localisation 
regues I LOG. 

20 

Dans un premier mode de realisation du systeme pour le transport 
routier des objets et des personnes, les vehicules sont a 
conduite manuelle. 

25 Dans ce cas, un personnel qualifie regoit 1' ordre de deplace- 
ment-aller ODA ou 1" ordre de deplacement-retour ODR emanant des 
moyens de commande et conduit le vehicule en reponse au dit 
ordre . 

30 Selon un autre aspect de 1" invention, chaque vehicule comprend 
des moyens d'accrochage pour accrocher ledit vehicule a un autre 
vehicule, 

Tres avantageusement pour optimiser les trajets des vehicules 
35 avant leur course ou apres leur course, un personnel qualifie, 
en reponse a l f ordre de deplacement-aller ou a l f ordre de 
deplacement-retour emanant des moyens de commande, deplace les 
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vehicules sous la forme d'un convoi constitue d'une multiplicity 
de vehicules accroches les uns aux autres. 

Ainsi, un tel dispositif permet d' assurer un service economique 
de transport a la demande en optimisant les trajets des vehicu- 
les et en calculant les delais de reponse pour chaque requete. 

En ce qui concerne les moyens de localisation ML0C r ils peuvent 
etre du type GPS pour "Global Positioning System", c'est-a-dire 
des moyens de localisation capables de dormer en permanence des 
informations de longitude et de latitude du vehicule. 

Le systeme de localisation du type GPS peut etre du type absolu 
ou differentiel. 

Actuellement, ces systeme GPS bases sur l'ecoute de satellites 
sont disponibles commercialement et donnent une precision de 
quelques metres dans de bonnes conditions de reception. 

En variante, le systeme GPS est remplace par un systeme fonde 
sur quelques emetteurs radio judicieusement places dans la zone 
devolution des vehicules tandis qu'un systeme de reception sur 
chaque vehicule calcule la position par triangulation, les 
emetteurs pouvant etre les memes que ceux utilises pour la 
communication . 

Les moyens de localisation peuvent etre aussi completes par un 
systeme cartographique associe a un systeme de recalage et un 
systeme d'odometrie ou de detection de cap comme ceux developpes 
par PHILIPS ou SAGEM dans le cadre du programme EUREKA CARMINAT 
et qui evalue la position dans le cas ou le GPS n 1 est pas 
operationnel (indisponibilite satellites, zone d 1 ombre. ..)- 

En pratique, le systeme de recalage s'articule autour de balises 
au sol. Par exemple, les balises sont du type passif telles que 
des plots a contact magnetique ou du type actif telles que des 
balises hertziennes. 
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La localisation peut servir aussi a guider l'usager vers sa 
destination grace a une representation de sa position sur une 
carte presentee sur l'ecran de visualisation VISU embarque. 

5 lies informations de localisation elaborees a bord des vehicules 
sont par exeraple communiquees au systeme central a intervalles 
reguliers ou au mo ins a chaque fin de deplacement. Le systeme 
central connait ainsi la position des vehicules lorsque ceux-ci 
sont disponibles ou necessitent une maintenance. En variante, 
10 une connaissance plus precise en temps reel de la localisation 
des vehicules permet dVes timer les temps d'arrivde et les temps 
de parcours, et par consequent de donner des informations de 
guidage en fonction du trafic. 

15 II en resulte qu'a partir des informations concernant l'etat des 
requetes instantanees REQ arrivant par exemple par telephone, 
des requetes futures ou anticipees et de l f 6tat de la flotte de 
vehicules, le central de communication elabore des ordres de 
deplacement-aller ou re tour des vehicules vides de parking a 

20 parking ou de parking vers un usager ou d'un point d' abandon de 
vehicules a un parking ou a un usager. 

Ces ordres de deplacement-aller ou re tour sont executes par du 
personnel specialise a bord de chaque vehicule individuel ou en 
25 formant des convois de vehicules. 

En variante , des usagers ayant re?u une habilitation particu- 
liere peuvent executer des ordres de deplacement pour des 
usagers ne desirant ou ne pouvant pas conduire (principe du 
30 CO-VOITURAGE) . Ces ordres de deplacement sont emis par exemple 
par le systeme central presente sur l'ecran de visualisation 
VISU du vehicule et sont valides ou invalides par le conducteur. 

On fait maintenant reference aux figures 3 et 4. 

35 

De preference, mais non liraitativement, les vehicules se 
deplacent grace a une propulsion au moins en partie electrique. 
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Par exemple, les vehicules autonomes sont du type de ceux vendus 
par les Societes LIGIER, JEANNEAU ou AIXAM. lis sont de 
preference modifies au niveau de la carrosserie pour ameliorer 
la souplesse d' utilisation et la robustesse du vehicule en vue 
5 d'un usage public. 

On voit sur les figures 3 et 4, l'antenne ANT des moyens de 
communication erabarques dans le vehicule VI. 

10 De preference, cha'que vehicule comprend des moyens d'autorisa- 
tion d'acces audit vehicule. Par exemple, ces moyens d'autori- 
sation sont fondes sur 1' usage d'une carte a memoire qui 
contient un algorithme' d'autorisation d'acces. 

15 En corollaire, le vehicule est pourvu d'un lecteur de carte CARD 
et d'une unite de traitement reliee a ce lecteur. 

Avantageusement, les moyens d'autorisation d'acces peuvent 
servir a offrir un service supplementaire relatif a la reser- 
20 vation et a la facturation du service de transport selon 
1 ' invention . 

En pratique, chaque vehicule comprend des moyens d'accrochage 
ACR pour accrocher ledit vehicule a un autre vehicule. 

25 

On fait maintenant reference aux figures 5a et 5b. 

Les moyens d'accrochage ACR comprennent a la partie avant du 
vehicule VI un timon 10 retractable longitudinalement dont l'une 
30 des extremites, 11, est montee pivotante autour d'un axe hori- 
zontal 16 et dont 1' autre extremite 13 est libre et munie d'un 
crochet 22 adapte pour s' accrocher a la partie arriere PAR d'un 
autre vehicule V2 dispose en avant du vehicule VI. 

35 Le timon 10 est un dispositif fixe a 1' avant du vehicule VI au 
niveau du pare-chocs avant PAV1. Le timon s'accroche au niveau 
du pare-chocs arriere PAR2 d'un vehicule V2. 
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L'accrochage se fait par un mouvement oscillant dans un plan 
vertical du dispositif 10 autour de l'axe horizontal 16. Ce 
mouvement oscillant dans un plan vertical est commande par un 
verin hydraulique ou pneumatique (non represente). La barre du 
timon est extensible longitudinalement grace a un verin 
hydraulique ou pneumatique constitue d'un cylindre 18 et d'un 
piston 20. 

Pour l'accrochage, la barre du timon 10 est baisse vers le bas 
tandis que le piston 20 du verin est tendu longitudinallement. 
Ces deux operations s ' ef f ectuent par une meme commande hydrauli- 
que ou pneumatique. 

Comme represente sur la figure 5b, les vehicules entrent en 
contact au niveau de leurs pare-chocs, PAR2 et PAV1. Lorsque 
l'extremite libre 13 du timon est au niveau du pare-chocs PAR du 
vehicule V2, le dispositif 10 est releve pour positionner les 
deux roulettes 23a et 23b du crochet 22 au niveau de la face 
interne du pare-chocs PAR2 du vehicule V2. Enfin, le piston 20 
du verin est retracte jusqu'a ce que les pare-chocs PAR2 et PAV1 
soient en contact. 



Le fluide hydraulique ou pneumatique du verin cree une force 
tendant a maintenir les deux pare-chocs PAR2 et PAV1 en contact. 

Par exemple, la force de contact entre les deux vehicules VI et 
V2 est mesuree par des jauges de contrainte (non representees) 
situees sur des points d' attache du pare-chocs avant PAV1 du 
vehicule VI. 

Avantageusement , la mesure de cette force de contact est 
utilisee pour commander la puissance motrice et la force de 
freinage du vehicule VI si VI est actif . 

Selon un autre aspect de 1' invention, les roues directrices du 
vehicule VI sont commandees mecaniquement par 1 ' intermediaire 
d'une biellette 30 articulee autour d'une rotule 32 qui se 
deplace dans un plan horizontal autour d'un axe horizontal 34 
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par les mouvements oscillants du timon 10 dans un plan hori- 
zontal par rapport a l'axe horizontal 34. 

Les mouvements oscillants du timon 10 dans un plan horizontal 
5 par rapport a l'axe horizontal 34 resultent de la force 
d' attraction du verin hydraulique et de la forme en arc de 
cercle des deux pare-chocs PAR2 et PAV1. 

Grace aux roulettes 23a et 23b qui roulent dans la rainure du 
10 pare-chocs PAR2 du vehicule V2, le timon 10 a tendance a prendre 
la direction du vehicule amont V2, ce qui minimise la longueur 
du timon 10. 

Ainsi, si le vehicule V2 se deplace vers la droite par rapport 
15 a l'axe de deplacement du vehicule VI, le timon 10 va vers la 
droite et commande un deplacement des roues du vehicule VI vers 
la droite pour diminuer puis annuler l'ecart. 

On prevoit des mecanismes d'amortissement des deplacements pour 
20 eviter les phenomenes oscillatoires qui pourraient avoir lieu 
lorsque les vehicules VI et V2 sont accroches sous la forme d'un 
convoi. 

Le dispositif selon 1' invention comporte egalement des moyens de 
25 guidage des vehicules pour automatiser la conduite desdits 
vehicules dans une zone predeterminee telle qu'un parking PK1 
(figure 1) . 

Par exemple, les moyens de guidage comprennent dans une zone 
30 predeterminee PK1: 

- un rail de guidage RGU (figures 1, 3 et 4 ) s'etendant 
horizontalement sur la chaussee dans la zone predeterminee PK1, 
possedant une longueur, une largeur et une hauteur predetermi- 
35 nees. 

Le vehicule VI est muni sur sa partie inferieure d'un mecanisme 
MAR adapte pour s'appuyer sur le rail RGU de telle sorte que le 
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vehicule est guide automatiquement lorsque ledit mecanisme MAR 
prend appui sur ledit rail. 

Par exemple, le mecanisme MAR est constitute de deux butees 
5 mecaniques BA1 et BA2 (figure 4) montees sous le chassis du 
vehicule VI et a une distance I'une de l 1 autre sensibleraent 
egale a la largeur du rail RGU. 

Le dispositif de guidage du vehicule sur rail central RGU est 
10 base sur le meme principe de fonctionnement pour la direction 
que celui decrit ci-avant au niveau des moyens d 1 accrochage . 

En variante, les moyens de guidage comprennent dans une zone 
predeterminee, une paire de murs espaces I'un de 1' autre d'une 
15 distance predeterminee pour former des butees mecaniques comme 
celle decrites ci-avant. 

Chaque vehicule est alors muni sur chacun de ses deux flancs 
d'un mecanisme adapte pour s'appuyer sur le mur correspondant de 
20 telle sorte que le vehicule est guide automatiquement lorsque 
ledit mecanisme prend appui sur ladite paire de murs, 

Avantageusement, la vitesse et le freinage du vehicule sont 
commandes au niveau des moyens de guidage par des capteurs de 
25 proximite optiques ou par ultrasons (non representes) permettant 
d'evaluer la distance au vehicule precedent dans la file de 
parking ou d'un obstacle que lconque. 

Dans les parkings complexes de type file double ou file 
30 recirculante, le mouvement des vehicules au niveau des aiguilla- 
ges est commande par des echanges informatiques entre les 
vehicules et un systeme au sol local qui regoit les informations 
provenant du systeme de commande central. 

35 Le systeme local controle alors l 1 arret de chaque vehicule avant 
chaque aiguillage et lance les ordres d'avance et eventuelleraent 
de changement de direction en fonction de I'etat des vehicules 
communique par le systeme central. Ce dispositif permet de 
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diriger vers la zone de sortie de parking uniquement les 
vehicules en etat de partir. 

Avantageusement, des parkings complexes sont realises sur des 
5 sites propres, inaccessibles au public et de preference en zone 
couverte . 

Dans le cas ou les vehicules sont a propulsion electrique, il 
est prevu d*equiper les points de stationnement de moyens de 
10 recharge automatique RCH par contact (figure3) des batteries 
electriques (non representees). 

Dans un autre mode de realisation du systeme selon 1' invention, 
les vehicules sont a conduite automatique, 

15 

Dans ce cas, la formation des convois peut etre automatisee par 
un dispositif d'accrochage des vehicule entierement automatique. 

L 1 invention prevoit par exemple un dispositif d'approche et de 
20 rendez-vous base sur une mesure de distance precise avec le 
vehicule precedent et un dialogue informatique. La mesure de 
distance est de preference de type optoelectronique tout comme 
le moyen de communication. 

25 Avantageusement, ce dispositif est realise autour d f un systeme 
elabore par la societe fran?aise MATRA dans le cadre du pro jet 
ARAMIS. 

Le guidage pour le rendez-vous peut §tre assure par une mesure 
30 d r angle entre les vehicules par des moyens optoelectroniques ou 
par des moyens de guidage au sol. 

En ce qui concerne le guidage, il peut etre derive du guidage 
mecanique precedent. II est alors base sur une regulation 
35 electronique permettant des vitesses plus elevees sans contact 
mecanique avec le rail. 
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les butees mecaniques ne servent alors que comme moyen de 
definition d'un axe virtuel mesure par des capteurs mecaniques 
ou optoelectroniques de distance. 

5 Les guides mecaniques deer its ci-avant permettent aussi 
d'assister le guidage electronique en cas de defaillance de 
celui-ci. 

H est a remarquer qu'a Vitesse reduite, un guidage entierement 
10 electronique peut etre prevu par une localisation precise du 
vehicule a partir d'un systeme derive de la localisation 
precedente ou par un nouveau systeme utilisant des reperes 
passifs ou actifs implantes dans les infrastructures, par 
exemple par des balises raagnetiques ou hyperf requences . 

15 

Dans ces conditions, la regulation de la Vitesse est fonction de 
la localisation et des obstacles potentiels ou observes. 

Dans les zones predetermines de parking, des distances de 
20 securite peuvent etre respectees entre les vehicules par un 
equipement implante dans la chaussee. 

Cette implantation permet d'eviter des collisions mais implique 
des dialogues entre les vehicules et le sol comme ceux utilises 
25 par exemple dans le systeme VAL de MATRA. 

En ce qui concerne les voies quelconques, la regulation peut 
etre assuree seulement sur la detection des obstacles et sur les 
caracteristiques de la chaussee connues par la cartographie . 

30 

La detection des obstacles est alors assuree par plusieurs 
systemes redondants par exemple des systemes d'evitement 
d 1 obstacles ou anti-collision des vehicules. 

35 II s'agit par exemple de l 1 equipement au sol de cameras ou de 
moyens de prise de vue permettant de determiner ou de visualiser 
une portion de route. Un dialogue entre le vehicule et l'equipe- 
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ment au sol permet alors au vehicule de se deplacer lorsque la 
voie est libre. 



Un autre equipement peut etre dispose a bord de chaque vehicule, 
compose de capteurs video qui effectuent une modelisation de 
1 ' environnement devant le vehicule et evaluent la presence 
d 1 obstacles potentiels. 



En complement, des capteurs a courte distance par ultrasons 
10 peuvent etre utilises pour la detection d f obstacles tres 
proches . 

En fonction de toutes" ces informations, un calculateur de bord 
permet au vehicule de reguler sa vitesse de deplacement. 

15 

C'est le calculateur de bord de navigation de chaque vehicule 
qui permet d'effectuer en automatique les deplacements des 
vehicules. Un dialogue entre ce calculateur de bord et l'usager 
ou le systeme central permet done d'effectuer les deplacements 
20 desdits vehicules. 



Avantageusement, la cartographie du milieu urbain peut etre mis 
a jour en fonction des evolutions des encombrements qui peuvent 
etre communiquees periodiquement a tous les vehicules. 

Tres avantageusement, les trajets sont alors elabores par le 
calculateur de bord en fonction desdites informations dont il 
dispose et eventuellement des desirs des clients ou usagers. 
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Revendications 

1. Systeme pour le transport routier d 1 objets ou de personnes en 
milieu urbain, caracterise en ce qu'il comprend en combinaison : 

5 

- une f lotte de vehicules (V) autonomes susceptibles de 
transporter des objets ou des personnes sur le reseau routier, 
chaque vehicule etant equip e : 

10 . de moyens de motorisation ; 

. de moyens de localisation (MLOC) propres a determiner en 
permanence des informations (ILOC) relatives a son emplacement 
dans une zone predeterminee ; 

. des moyens de communication (MCOM) associes auxdits moyens de 
15 localisation et propres a delivrer les informations de localisa- 
tion (ILOC) ainsi determinees et des informations (IV) relatives 
a la disponibilite, a la charge du vehicule, aux objets ou au 
nombre de personnes susceptibles d'etre transportees par lui ; 

20 - un central de communication (CC) capable d'etablir une liaison 
avec les moyens de communication de chaque vehicule, le central 
etant pourvu de moyens de commande (MC) propres, en reponse a 
une requete (REQ) emanant d'un usager desirant transporter des 
objets ou des personnes a partir d f un lieu predetermine, a 

25 choisir un vehicule parmi ceux de la f lotte en fonction des 
informations obtenues par lesdits moyens de communication de 
chaque vehicule et a delivrer audit vehicule ainsi choisi un 
ordre de deplacement-aller (ODA) du lieu ou il se situe vers le 
lieu predetermine - 

30 

2. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce que les 
moyens de commande delivrent un ordre de deplacement-aller (ODA) 
sensiblement instantanement ou ulterieurement a la requete (REQ) 
emanant de 1' usager selon l'urgence de celle-ci. 

35 

3. Systeme selon la revendication 1, caract§ris6 en ce qu'en 
reponse a une requete en reservation emanant d'un usager 
desirant reserver un vehicule a un point predetermine, les 



2692064 

20 

moyens de commande choisissent un vehicule parmi ceux de la 
f lotte en f onction des informations obtenues par lesdits moyens 
de communication de chaque vehicule et delivrent audit vehicule 
ainsi choisi un ordre de reservation. 

5 

4. Systeme selon l'une des revendications 1 & 3, caracterise en 
ce que les vehicules sont en outre equipes de voyants ou 
d'afficheurs visibles de I'exterieur et propres a indiquer 
I'etat de disponibilite desdits vehicules. 

10 

5. Systeme selon l'une des revendications precedentes, caracte- 
rise en ce que des que les objets ou les personnes sont 
transportes ct leur destination, les moyens de commande envoient 
un ordre de deplacement-retour (ODR) du lieu de la destination 

15 vers une zone predeterminee en f onction des informations de 
localisation du vehicule regues. 

6. Systeme selon l'une des revendications precedentes, caracte- 
rise en ce que lesdits vehicules sont a conduite manuelle. 

20 

7. Systeme selon la revendication 6, caracterise en ce que 1' or- 
dre de deplacement-aller (ODA) ou l 1 ordre de deplacement-retour 
(ODR) emanant des moyens de commande (MC) est execute raanuelle- 
ment . 

25 

8. Systeme selon l'une des revendications precedentes, caracte- 
rise en ce que chaque vehicule comprend des moyens d'accrochage 
(ACR) pour accrocher ledit vehicule a un autre vehicule. 

30 9. Systeme selon la revendication 8, caracterise en ce que le 
vehicule est conduit par un personnel qualifie en reponse a 
l 1 ordre de deplacement-aller ou 1' ordre de deplacement-retour 
emanant des moyens de commande sous la forme d'un convoi 
constitufe d'une multiplicity de vehicules accroches les uns aux 

35 autres. 

10. Systeme selon la revendication 8, caracterise en ce que les 
moyens d 1 accrochage (ACR) comprennent a la partie avant du 
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vehicule un timon (10) retractable longitudinalement dont l'une 
des extremites (11) est montee pivotante dans un plan vertical 
autour d'un axe horizontal (16) et dont 1' autre extremite (13) 
est libre et munie d'un crochet (22) adapte pour s'accrocher a 
5 la partie arriere d'un autre vehicule. 

11. Systeme selon la revendication 10, caracterise en ce que le 
timon (10) est solidaire de l'axe directeur des moyens de 
motor isation de chaque vehicule. 

10 

12. Systeme selon l f une quelconque des precedentes revendica- 
tions, caracterise en ce qu'il comprend en outre des moyens de 
guidage des vehicules pour automatiser la conduite desdits 
vehicules dans une zone predetermine, et en particulier dans 

15 les parkings, 

13. Systeme selon la revendication 12, caracterise en ce que les 
moyens de guidage comprennent : 

20 - un rail de guidage (RGU) s'etendant horizontalement sur la 
chaussee dans une zone predeterminee, ayant une longueur, une 
largeur et une hauteur predetermines ; 

- tandis que chaque vehicule est muni sur sa partie inferieure 
25 d'un mecanisme (BA1 et BA2) adapte pour s'appuyer sur le rail de 

telle sorte que le vehicule est guide automatiquement lorsque 
ledit mecanisme prend appui sur ledit rail. 

14- Systeme selon la revendication 12, caracterise en ce que les 
30 moyens de guidage comprennent dans une zone pr6d£termin6e : 

- une paire de murs espaces l'un de l f autre d'une distance 
predeterminee, tandis que chaque vehicule est muni sur chacun de 
ses deux f lanes lateraux d'un mecanisme adapte pour s'appuyer 

35 sur le mur correspondant de telle sorte que le vehicule est 
guide automatiquement lorsque ledit mecanisme prend appui sur 
ladite paire de murs. 



2692064 

22 

15. Systeme selon l'une quelconque des revendications 12 a 14 f 
caracterise en ce que chaque vehicule comprend en outre des 
moyens de capture d f informations relatives a la localisation 
d'un vehicule par rapport a un autre vehicule et des moyens de 

5 traitement propres a delivrer des ordres de deplacement dudit 
vehicule en fonction desdites informations de localisation. 

16. Systeme selon l'une quelconque des precedentes revendica- 
tions, caracterise en ce que les moyens de motorisation sont au 

10 mo ins en partie a propulsion electrique . 

17. Systeme selon la revendication 16, caracterise en ce qu'il 
est prevu d'equiper des points predetermines de moyens de 
recharge automatique par contact (RCH) des batteries electri- 

15 ques. 

18. Systeme selon I'une quelconque des precedentes revendica- 
tions, caracterise en ce que chaque vehicule comprend des moyens 
d 1 autorisation d ! acces (CARD) audit vehicule. 

20 

19. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce que les 
moyens de localisation (MLOC) sont des moyens de reperage du 
type GPS propres a delivrer des informations de longitude et de 
latitude des vehicules. 

25 

20. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce que les 
moyens de localisation (MLOC) sont du type cartographique asso- 
cies a des moyens d'odometrie et des moyens de recalage. 

30 21. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce que les 
moyens de communication de chaque vehicule et le central de 
communication echangent des informations a partir d'un reseau de 
communication du type radioelectr ique . 

35 22. Systeme selon la revendication 21, caracterise en ce que le 
reseau de communication du type radioelectrique est un reseau 
telephonique cellulaire. 
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23. Systeme selon l f une des precedentes revendications , 
caracterise en ce que les moyens de communication de chaque 
vehicule sont relies a des moyens de saisie et de visualisation 
(VISU) . 

24. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce que 
lesdits vehicules sont a conduite automatique. 
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